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(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur automatischen Ansteuerung vorgegebener Schiffsliegeplatze durch 
Anwendung eines auf elektro-optischem Prinzip automatisch arbeitendem Entfernungs- und Winkelmefcgerates und 
seiner Kopplung mit einem Manoverdisplay. Dabei werden die ermittelten Abstande definierter Punkte des Schiffes 
von gegebenen Punkten im Hafen sowie die Annaherungsgeschwindigkeiten und Beschleumgungen direkt uber das 
Manoverdisplay ats analoge Steuerbefehle den Steuerelementen an Ruder- und/oder Maschinenanlage bzw. 
Querstrahleinrichtungen zugeleitet. Abweichungen von vorgegebenen Annaherungsgeschwindigkeiten und 
Abstanden durch auSere Einflusse werden sofort festgestellt und in neue Steuerbefehle umgewandelt. Mit dieser 
Vorrichtung werden Zeitverzdgerungen sowie Havarien beim Anlegen, die bei der manuellen Leitung des 
Anlegeprozesses immer wieder auftreten, vermieden und die Notwendigkeit des Schleppereinsatzes reduziert. 
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Erfindungsanspruch: 

1 . Vorrichtung zur automatischen Ansteuerung vorgegebener Schiffsliegeplatze durch Anwendung eines an Bord einesSchiffes 
angeordneten, bekannten, auf elektro-optischem Prinzip automatisch und sehr genau arbeitendem Entfernungs- und 
WinkelmelJg.erates mit an Land an definierten Orten aufgestellten Reflektoren in Verbindung mit dem Mandverdisplay des 
Schiffes, das den Messungen eine Zeitachse zufugt und mit der KreiselkompaGanlage gekoppelt ist, gekennzeichnet dadurch, 
daS aus den, in schneller Folge digital ermittelten Abstanden und Winkein zwischen Mefcgerat und Reflektor die Abstande, 
Annaherungsgeschwindigkeiten und Beschleunigungen deflnierter Punkte des Schiffes ermittelt werden, aus denen das 
Mandverdisplay, ausgehend von den Manovrierkennwerten des Schiffes, analoge Steuerbefehle fur Ruder- und/oder 
Maschinenanlage bzw. Querstrahleinrichtungen ermittelt und den jeweiligen Steuerelementen zuieitet. 

2. Vorrichtung nach Punkt 1 , gekennzeichnet dadurch, daS durch die genaue und schnelle MeGfoige die durch das Manover 
bewirkte Veranderung der Annaherungs- bzw. Drehbewegung erfaSt wird und nach Vergleich mit der erwarteten 
Veranderung ein sich selbst regulierendes System entsteht. 

3. Vorrichtung zur automatischen Ansteuerung nach Punkt 1 , gekennzeichnet dadurch, daB die digital ermittelten Abstande und 
Winkel deflnierter Punkte des Schiffes vom vorgegebenen Liegeplatz sowie die Annaherungsgeschwindigkeiten und 
Beschleunigungen von der programmierbaren Zentrale uber das UKW-Sende-Gerat an Bord ubermittelt werden und dort 
vom UKW-Empfangsgerat dem Mandverdisplay ubergeben werden, welches diese Informationen sofort in analoge 
Steuerbefehle fur Ruder- und/oder Maschinenanlage bzw. Querstrahleinrichtungen umsetzt und direkt den jeweiligen 
Steuerelementen zuieitet. 

Hierzu 2 Seiten Zeichnungen 



Anwendungsgebiet der Erfindung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur automatischen Ansteuerung vorgegebener Schiffsliegeplatze. Die Erfindung kann 
vorzugsweise im Hafen die zur Durchfuhrung sicherer Anlegemanover erforderlichen Abstande definierter Punkte des Schiffes 
zu festgelegten Punkten im Hafen sowie die dazugehorigen Annaherungsgeschwindigkeiten und Beschleunigungen ermitteln 
und daraus auf der Grundlage der Manovrierkennwerte des Schiffes und der Umweltbedingungen die zur Einnahme des 
vorgegebenen Schiffsliegeplatzes notwendigen Ruder-, Maschinen- und Querschubanlagenmanover ermitteln und einleiten 
sowie bet Gefahr Warnungen auslosen. 

Charakteristik der bekannten technischen Losungen 

Gegenwartig ist es so, daft Kapitane und Lotsen diesen komplizierten ProzeS des Anlegens von Schiffen unter Nutzung von 
Abstandsmessungen mit Doppler-Sonar-Anlagen durchfuhren konnen. Es haben aber nur wenige groBe Schiffe ein solches 
Zwei-Komponenten-Doppler-Docking-System an-Bord, welches Auskunft uber die genaue Position {x-y-odergeographische 
Koordinaten) und die einzelnen Geschwindigkeitskomponenten {Bug-, Heck-, Voraus-, Quergeschwindigkeit) geben kann. 
Auf der anderen Seite gibt es auch Beispiele, wo solche Doppler-Sonar-Technik zum Anlegen im Hafen eingesetzt wird, so daS 
an der Kaimauer auf einer groSen Anzeigetafel die ungefahre Annaherungsgeschwindigkeit des Schiffes abgeiesen werden 
kann. Zur exakten Bestimmung der Lage des Schiffes in einem bestimmten Koordinatensystem sind auch das Decca-Hi-Fix- 
Verfahren, die SeevermessungssystemeTrisponder-Autocarta-M sowie Polarfix mit Genauigkeiten von ca.±0,5 bis ± 1 m und das 
eigene Verfahren zur Vermessung von Schiffsbahnen und Bestimmung von Manovrierkennwerten, Patent-Nr.WP G 01 S/ 
280682/4, mit noch hoherer Genauigkeit bekannt. 

Zur Ermittlung von Abstand und Lage des Schiffes zum Liegeplatz werden auch Radarinformationen genutzt, welche aber gerade 
fur den Anlegevorgang keine ausreichend genauen Angaben liefern konnen. 

Alle bekannten Verfahren und Anordnungen sind technisch wesentlich aufwendiger und genauer, in der Regel nur an einem 
Liegeplatz anzuwenden oder an Bord eingebaut. Durch ihre Ungenauigkeit reagierensieauf kleine Beschleunigungen mitgrofcer 
Verzogerung und sind fur genaue Positionsbestimmungen, Bestimmung der Beschleunigung oder aber einer elektronischen 
Weiterverarbeitung nicht geeignet. 

Verfahren und Anordnungen, die exakte Abstande zu definierten Punkten im Hafen mit der dazugehorigen 
Annaherungsgeschwindigkeit einzelner Punkte des Schiffes mit einer solchen Genauigkeit liefern, dafc Steuerbefehle fur Ruder- 
und Maschinenkommandos geliefert und direkt auf die Steuerelemente ubertragen werden konnen, sind nicht bekannt 



Zlel der Erfindung 

Die Erfindung hat das Ziel, die Ansteuerungsmanover zum Schiffsliegeplatz und die Anlegemanover auch unter komplizierten 
Schiffs-und Umweltbedingungen automatisch, schnell und sicher durchzufuhren, so da'B Kosten fur Schlepper und den eigenen 
Schiffsbetrieb eingespart und Zeit fur den schnellen Beginn der Loscharbeiten gewonnen werden kann. 
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Die Erfindung soil weiterhin dazu beitragen, die aus subjcktiven Fehleinschatzungen und mangelnder Erfahrung resultierenden 
haufigen Kollisionen der Schiffe mit Hafenanlagen und Schlffen bzw. die aus zu vorsichtigem Manovrieren oder mehreren 
Versirchen resultierenden Zeitvertuste zu verrneiden. 

Mit der Erfindung sollen auch alle fur die ProzeBbearbeitung erforderlichen Informationen sowie die vorgegebenen Manover 
standig auf dem Manoverdisplay und wenn moglich auch auf einer Anzeigetafe! sichtbar gemacht werden, durch die sich die 
Arbeitsbelastung des Bruckenpersonals verringern wird und eine Reduzierung des dazu notwendigen Personalumfanges 
moglich wird. 



Darlegung des Wesens der Erfindung 

Aufgabe der Erfindung ist es, die zur Ansteuerung von Schiffsliegeplatzen notwendigen Informationen uber Abstande, Winkel 
und Bewegungsparameterdes Schiffes zu einem vorgegebenen Ansteuerungspunkt an die Schiffsfuhrung zu ubermitteln und 
selbsttatig so zu verarbeiten, daB direkt analoge Steuerbefehle den Steuerelementen von Ruder-, Maschinen- und 
Querstrahlanlagen zugeleitet werden. 

ErfindungsgemaS wird die Aufgabe dadurch gelost, daB vorzugsweise an Bord eines Schiffes ein automatisch arbeitendes 
Entfernungs- und WinkelmeBgerat in Verbindung mit einem Manoverdisplay, das mit der KreiselkompaSanlage und einem 
UKW-Sende- und Empfangsgerat sowie mit den Steuerelementen von Ruder-, Maschinen- und Querstrahlanlagen gekoppelt ist 
angeordnet wird und an Land sich die dazugehorigen Reflektoren und eine programmierbare Zentrale zur Systemsteuerung, 
Uberwachung und Koordinierung in Verbindung mit einer Anzeigetafel und einem zweiten UKW-Sende- und Empfangsgerat 
befinden. Dabei stehen das Manoverdisplay und die Zentrale uber die UKW-Gerate in Verbindung und ubermitteln sich 
gegenseitig die notwendigen Informationen, so daB auch an Land eine Anzeige der ermittelten Werte erfolgen kann. 
Auf der anderen Seite werden die im Manoverdisplay verarbeiteten Informationen direkt als analoge Steuerbefehle fur die 
Steuerelemente an Ruder-, Maschinen- und Querstrahlanlagen weitergeleitet (Fig. 1). Das Mefigerat kann auch an Land 
aufgestellt und die Refiektorgruppe an Bord angebracht werden. Durch eine direkte telemetrische Ubertragung der 
MeBergebnisse zum Manoverdisplay an Bord konnen die gleichen Aufgaben gelost werden (Fig. 2). 



Ausfuhrungsbeispiel 

Fur die Vorrichtung wird ein automatisch arbeitendes, elektro-optisches Entfernungs- und WinkelmeBgerat mit den 
dazugehorigen Reflektoren verwendet. Das MeBgerat wird dabei auf dem Schiff an einer definierten Stelle angeordnet und die 
Reflektoren werden an Land, an einem ebenfalls definierten Qrt aufgestellt. Die digitale Schnittstelle des MeBgerates wird mit 
einem Manoverdisplay siektronisch gekoppelt, in das der KreiselkompaBkurs des Schiffes sowie die MeBwerte der Umwelt, wie 
Wind und Strom, eingehen. Das Manoverdisplay hat einen analogen Zugrrff zu den Steuerelementen von Ruder-, Maschinen- 
und Querstrahlanlagen (Fig. 1 ). Die Entfernungs- und Richtungsmessungen ermoglichen es, unter Einbeziehung des 
Schiffskurses, alle Abstande festgelegter Punkte des Schiffes von den nachstgelegenen Punkten der Kai und uber ein 
vorgegebenes Zeitregime durch das Manoverdisplay auch Annaherungsgeschwindigkeiten und Beschleunigungen mit 
bekannten Algorithmen zu ermitteln. Auf der Grundlage dieser GroGen werden im Manoverdisplay, auf der Basis der 
Manovrierkennwerte des Schrffes bzw. der durch Ruder und/oder Schiffsschrauben sowie vorhandenen Guerschubanlagen 
erzeugten Krafte, die erforderlichen analogen SteuergroGen ermittelt und auf die Steuerelemente ubertragen. 
Durch die hohe MeBgenauigkeit des MeBgerates und die schnelle MeB- und Auswertfolge der gesamten Vorrichtung werden die 
Auswirkungen der eingeleiteten Manover durch Bestimmung der eingetretenen Beschleunigungen sofort erfaBt und bei 
Abweichungen.von den erwarteten Werten, z.B. durch Flachwassereinflusse oder unebenen Bodenverhaltnissen, die 
eingeleiteten Manover korrigiert. Die Vorrichtung ist darn it in der Lage sich selbst zu uberwachen und sofort an die neue Situation 
anzupassen. Die ermittelten Abstande, Annaherungsgeschwindigkeiten und Beschleunigungen sowie vorgeschlagenen 
Steuerbefehle werden zur Kontrolle auf dem Bildschirm des Manoverdisplaysdargestellt. Beim Uberschreiten der vorgegebenen 
Annaherungsgeschwindigkeit werden in Abhangigkeit von derEntfernung Warnstufen ausgelost. Die Vorrichtung ist besonders 
in Figur 1 dargestellt. 
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